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本報告書は､文部省科学研究費補助金(基盤研究(A)(2)) ｢6自由度超高速パラ
レルロボットの試作研究｣により､平成8年4月より平成11年3月までの期間に､
東北大学大学院工学研究科航空宇宙工学専攻宇宙機システム学講座において実施
した研究の成果をまとめたものである｡
本研究の目的は､ 6自由度超高速のHEXA型パラレルロボットを開発すること
であるo HEXA型パラレルロボットは､本研究の代表者が､モンペリエⅠⅠ大学と
共同で研究､開発したもので､その高速性が最大の特徴である｡すでに､初期型
ロボットで､最大加速度22【G】を達成している｡本研究では､高出力､低摩擦の
DD (Direct Drive)モータを採用し､超高速のHEXA型パラレルロボットを新た
に設計､製作した○このロボットは､最大40[G】を達成した｡この性能は､初期
型ロボットが達成した22 【GJに比べ､およそ2倍である｡つぎに､周波数応答実
験を行ったo実験結果より､開発したロボットの応答帯域幅は､およそ40【Hz]で
あることが確認された｡この応答性能は､例えば､現在最も広く使われているス
チュワ-トプラットフォーム型のパラレルロボットと比べ､一桁上の性能であり､
この性能を実現する6自由度ロボットは､世界的に見ても開発例がない｡したがっ
て､本研究で開発したロボットの革新性は極めて高い｡このロボットの応用例と
して､微小重力シミュレータ等のモーションテーブルを検討し､これが有望な応
用例であることを示した｡
なお､本研究には･元大学院研究生､ Soumya Bhattacharya君(現在､ WIPRO
INFOTECH)､元修士課程学生､湯川修平君(現在､ソニー)､および現大学院博
士課程2年､多羅尾進君(一関高専勤務)､同修士課程2年､秋間敏史君､同1年､
猪平栄一君が参加し､大きな貢献をした｡ここに記して感謝の意を表す｡
平成11年3月　内山勝
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研究成果の概要
HEXA型パラレルロボットは､本研究の代表者が､モンペリエⅠⅠ大学と共同で
研究､開発したもので､その高速性が最大の特徴である｡すでに､初期型ロボット
で､最大加速度22[G】を達成している｡本研究では､さらに､その性能を2倍に
高めた超高速の新型ロボットの開発を目的とする｡本研究の成果は､以下のよう
に要約される｡
1･目標性能を達成すべく､高出力､低摩擦のDD (Direct Drive)モータを採用し､
HEXA型パラレルロボットを新たに設計､製作した｡設計においては､特異
点を考慮した運動学解析､動特性評価のための慣性行列の計算等を行い､機
構の最適化を図った｡
2･制御用のメインコンピュータにはDOS/V機を採用し､制御用のリアルタイム
OSとしては､ Wind River SyStemS社製のⅤⅩWbrksを採用した｡そして､こ
のVXWbrks上で制御プログラムを開発し､ 6自由度の基礎的な運動制御実験
を行い､制御系の確認を行った｡
3･いくつかの性能評価実験を行った｡まず､最大加速度性能を評価する実験を
行ったoその結果･本研究で開発したロボットは､最大40【Glを達成した｡こ
の性能は､初期型のロボットが達成した22【G】に比べ､およそ2倍であり､当
初の目標が達成された｡つぎに､周波数応答実験を行った｡この実験結果か
ら､開発したロボットの応答帯域幅は､およそ40【Hz]であることが確認され
た｡この応答性能は､例えば､現在最も広く使われているスチュワ-トプラッ
トフォーム型のパラレルロボットと比べ､一桁上の性能であり､この性能を
実現する6自由度ロボットは､世界的に見ても開発例はない｡本研究で開発
したロボットの革新性は極めて高いものと思われる｡
4･本研究で開発したロボットの応用例として､微小重力シミュレータ等のモー
ションテーブルを検討した｡そして､これが､開発したロボットの高速性能
を生かす有望な応用例であることを示した｡
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